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 매개변수를 이용한 3 축 SCARA Robot 의 blending Algorithm 
Blending Algorithm of 3-Axis SCARA Robot using Parametric Interpolation  
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1. 서론 
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현대 로봇의 이동방식은 크게 PTP(Point to Point)모션과 
CP(Continuous Path-연속 관절 운동)모션으로 나눌 수 있다

[1]. 초기의 산업용 로봇은 대량 생산 라인에서 단순 반복 
작업을 위주로 하였기 때문에 PTP 모션만으로 충분하였다. 
그러나 현재 단순 반복 작업용 로봇, 용접용 로봇뿐만 아
니라 공작기계에 결합하여 다양한 기능을 수행할 수 있는 
산업용 로봇을 만들고 있다. 따라서 앞으로 로봇의 수요가 
증가할 분야에 대응하기 위해서 로봇은 공작물의 고속 핸
들링을 위한 연속 관절 운동(CP)을 필수적으로 갖추고 있
어야 한다. 또한, 연속 관절 운동(CP)을 통해 소음 및 진동

의 감소 시켜야 한다. 
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새로운 관절 연속 운동의 기본 개념은 속도 프로파일

을 가속시간, 감속시간, 등속시간을 동일하게 하여 식(4)과 
같이 시작점이 1 이고 목표점이 0 인 매개변수 u 를 도입하

여 모든 축에 대하여 동일한 매개변수 Profile 을 구한다. 
 

]1,0[),)(())(( ∈−−= uPPtuPtuP i
s

i
ee

ii             (4) 
(여기서 i: 축 번호,: end position, : start position) i
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관절연속운동이란 [Fig. 1]과 같이 경로를 무시하고 시작

점에서 경유점을 거쳐 끝점에 도달하는 운동으로 경유점에

서 정지하지 않고 지나간다. 
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Fig. 2   Meaning of l and L 

 

Fig. 1 CP (Continuous Path) u(t)는 모든 축에 동일하게 적용하는 매개변수로서 전체

이동거리에 대해서 일정 시간(t)만큼 이동했을 때와의 비율

을 나타낸다. Fig. 3 을 참고하여 수식으로 정리하면 다음과 
같다. 

 
그 결과 이동시간 감소 및 진동 저감의 효과를 얻을 수 

있다. 기존의 CP 방식은 속도 중첩을 이용한 것이다. 발생

할 수 있는 속도 중첩의 경우의 수를 생각해서 알고리즘이 
만들어 졌기 때문에 식의 가지 수가 많으며 적용 시 많은 
문제 점이 있다. 하지만 우리가 제시한 매개변수 u(t)를 이
용하여 보다 쉽게 CP 를 구현 할 수 있다. 

L
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(L: 전체 이동거리, l: 시간 t 만큼의 이동거리) 
 

  식(4)에서 전체 이동 거리 L 을 자세하게 나타내면 식(6) 
같이 나타낼 수 있다. 2. 매개변수를 이용한 속도 중첩 
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                        (6)   각 축의 이동 량이 서로 다른 경우에 동일한 매개변

수 Profile 을 모든 축에 적용하기 위해서는 동일한 가 감속

시간과 등속시간을 가져야 하는 제약조건이 따른다. 이 동
일한 가속( ) 감속 ( ) 시간과 등속시간을 구하는 것은 
다음 식으로 간단히 구할 수 있다. 여기서 i, j, 난 각 가 감
속 시간이 가장 긴축 번호이다. 그리고 는 end position, 

는 start position 을 말한다.  
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Case 3: totaldtotal tttt ≤≤−  
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식(7),(8),(9)을 식(6)에 대입하여 시각 t 에서의 관절 각
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의 위치를 계산할 수 있다. 

 
Fig. 3 Concept of Blending 

 
여기서 는 경유점을 말하다. i

vP
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기존의 blending 알고리즘과 비교 했을 때 매개변수 u

를 도입하여 식을 전개하였기 때문에 식이 간결하고 경우

의 수를 따지지 않아도 되는 유리한 점을 가지게 된다.(단 
중첩시간은 가 감속 시간 중 작은 시간을 따르게 한다.) 

Joint Interpolation Motion Segment 시 먼저 각 축에 대한 
속도 Profile 을 계산할 때 속도는 서로 다르더라도 가속시

간, 등속시간 그리고 감속시간을 동일하게 한다. 그리고 나
서 시작점에서 값이 1 이고 목표점에서 0 인 매개변수 u 를 
도입하여 모든 축에 대하여 동일한 매개변수 Profile 을 구
한다. 매개변수 Profile 을 구한 후 매 시간에 대한 각 Joint
의 위치는 아래의 식을 통하여 계산한다. 
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4.  Experiment  

 
지금까지 우리는 매개변수를 이용한 방법을 알아 보았

다. 이제 기존의 기존 방식과 PTP 방식을 Labview ®로 구현

하여, 진동측정을 이용하여 그 성능을 평가 할 수 있다. 따
라서 이 성능평가는 3 가지 모션을 자체 제작한 3axis-
SCARA robot 을 이용하여 진동을 측정하여 평가할 수 있다. 
이 때 제어기는 LabVIEW®의 Motion device[2]사용하였으며, 
프로그램은 LabVIEW®의 Graphical Programming 언어[3]사
용하여 실험하였다. 리고 우리가 연구한 CP 방법을 시뮬레

이션 결과와 실제 측정의 연관성을 검증하기 위하여 진동 
측정은 Zonic®사의 Medallion 측정하였다.(Fig. 4) 

그 결과, 매개변수를 이용한 blending 의 경우 기존방식

에 비해 .진동이 1/2 정도로 감소하였으며, 시간은 유사하게 
측정되었다. 그리고 PTP 에 비해 1/100 정도로 죽어 들었음

을 보여준다. 
  

  
Fig. 4 3 vibration measurement of 3 axis-SCARA robot 

 
  

Table.1 measuring of vibration of 3axis-SCARA Robot 
Function Type: 

spectrum g [RMS] g [RMS] Time(sec)

Overall 0.00186 0.00662  
axis x y  

Proposed blend 0.00231 0.00642 3.0 
기존 blend 0.00523 0.0107 3.1 

PTP 0.2585 0.7558 6.3 
 

 Table. 1 에서 보듯이 진동 측정 값이 New blend
가 PTP 방식의 진동 값 보다는 약 1/11, 기존 blend 보

다는 1/2 정도로 줄어 들었다. 따라서 New blend 가 기
존의 방식 보다 간단하고 효과도 좋은 것을 알 수 있
다.  

 

4. 결론  
이 논문에서는 매개변수 u(t)를 이용한 motion blending 

제시하였다 이것의 목적은 기존의 CP 와 PTP 방식 보다 쉽
고 빠른 제시 하는 것이다. 우리는 실제 실험을 통해 증명

하였다. 우리는 매개변수 u(t)를 사용하여 motion blending 을 
3axis SCARA Robot (Selective Compliance Assembly Robot Arm) 
type robot 적용 하였다. 우리는 motion blending 위해 로봇의 
모든 관절이 동일한 가 감속 시간을 만들었다.  매개변수 
u(t)를 이용하여 기존의 motion blending 보다 간단한 
blending 방법을 제시 하였다. 이것을 3 축 SCARA 에 적용

하여 부드러운 CP 을 구현하고 이동 구간에서 소요시간 소
음, 진동 등의 감소를 Zonic®의 Medallion 장비로 측정하여 
검증하였다. 그 결과 motion blending 이 우수함을 증명하였

다. 
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